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機体サイズ 600 mm X 600mm 
モーター RS735 ユニットごとに2つけI・sつ使用
エンコーダー CUI Inc. 製 A1v1Tl02・V 各七ーターに 1つずつ使用
















このとき、中心l廂宜 1、2の回転角はそれぞれ(a+b)° と(a・b)゚ となることから
01 = 4(a+ b) 
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図7: 位匪制御での機体速度
このグラフからは、位趾制御を用いた楊合、機体辿度がほとんど—一徒定であることが証み取れる。
位骰制御を用いた場合ば、少しずつ機体が中心線から泡れるもの0)、速度制御の時のように動き出
してすぐ｛項き進まなくなるということは無くなった。
4. 考察
まず、速度制御と位臨制御(J)比較を行う。
速度制御では、動き出しと同時に速度が下がっており、ほとんどまっすぐ進むことなく｀中綸が
傾いてしまいまっすぐ進むことができていないように見受けられる，また、 lmも進むことができ
ていないことから、速度制御はこの樅休の制御には適切でないと考えられる。
位屈制御では、卓専令の傾ぎによって途中で止まることなく、速度もほとんど一定となっているこ
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とから、速度制御に比べ格段に直進性が1・＿がっており、適切な出力をおこなうことができていると
考えられる。
位鮨「雌j御で直辿性が上がっている要因として、速度制御では速度にPID制御を行っており、車輸
が低いても元の方向に戻すような出力がされないのに対し、位趾制御では、｛姐益に対してPID/l]IJ御
を行っているため、多少の傾きだと冗の方向に戻すような出力がされるようになっていることが挙
げられる，
5. 結論
今回の研究では、差動機栴を用いたステアリング機構は、制御．方法によってある程度思ったよう
に動かすことができることが分かったc 位爵制御における目標位岡を、コントローラーからの人）J
に応じて変化させれば、機体を操縦することも可能であると思われる。実験では、定品的に制定す
ることがかなわなかったが、ユ＝ットの個体追による影彬が大きいことが機体の動きを観察するこ
とから判明していろので、より商精度に機体を製作することにより、さらにil]j御を行いやすくなる
と思われる。しかし、 2つのモーターを正確に同期させる必要があることや、ステアリングの角度
と車輸の回転が独立していないことから、正確に経路追従を行ったり、精度よく地点間移動を行っ
たりすることは非常に難しいと考えられる。ー五動磯栴を用いたステアリンダ機構を実用的に使用す
るには、この点を俯決する必要があるため、実用的なロボットの移動機梢として実際に利用するに
は、さらなる研究が必要である3
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